Careful Driving Support System Using Image Processing by 堀田, 優 et al.
平成18年度電子’情報通信学会信越支部大会
P-8
画像処理による安全運転支援システムに関する研究
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次に、ファジー推論を組み込んで、テンプレートでマ
ッチした領域の「色」の量から信号機を特定する。1．まえがき
自動車の安全運転支援を目的とした研究が盛んに行わ
れている[1]。与えられた画像の中から、信号機などの特
定の物体、特定の車両、または一般的な人間の顔や車な
どの検出は安全運転支援の重要な基盤技術になる。信号
機を検出することができれば、･信号無視や信号機の見落
としによる事故を防ぐことが可能になる。本研究ではテ
ンプレートマッチング法とファジィ推論を組み合わせた
信号機を検出するシステムを提案する。
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2．信号機の検出
本研究では、図lのように、ビデオカメラから取り込
まれた画像情報[2]から信号機検出システムを通じて信号
機を検出し、結果を出力する。
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~ 3．結果と考察
図4に結果例を示す。他の物体をテンプレートマッチン
グ法で検出した場合でも赤信号である可詣性があるとい
うことを指摘しており、ファジー推論を用いることによ
ってテンプレートマッチング法の信頼‘性を向上すること
はできた。しかし、画像情報の大半をスキャンしている
ため、リアルタイムに動かす場合にはまだ時間がかかる。
また、テンプレートが大きいほど時間がかかり、小さい
と判別しづらい。高速化と的確なテンプレートマッチン
グが今後の課題である。
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図l信号機検出の流れ
・信号機検出システムでは、まずテンプレートマッチン
グ法を用いて、信号機の候補を検出する。信号機は縦型
と横型の2種類あり、また、それぞれ距離によって大き
さが変化するため、対応するテンプレートを複数用意し
た。マッチングの流れを図2に示す。
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図4信号機の検出結果
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